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 要  旨 
 
制御理論を用いて制御系設計を行うには、制御対象のモデリングを行うことが
必要である。モデリングによって得られた数式モデルが、制御対象を十分な精度
で近似していれば、様々な理論を適用することにより、望ましい制御性能を得る
ことができる。 
現代制御理論の中で代表的なコントローラ設計法として、最適レギュレータ理
論が知られている。この理論は線形システムに対し、状態と制御入力に関する2
次形式の評価関数を設計し、その評価関数を最小にする最適制御入力を求めるこ
とである。制御入力はフィードバック則として得られ、最適ゲインはRicatti方程
式の解を用いて容易に計算することができる。また、評価関数の重み行列の選び
方に関係なく、状態フィードバックによって、閉ループシステムが安定となる。
しかし、一般に多くみられる非線形システムの場合、線形化や低次元化による
モデル化誤差といった不確実な部分が存在する。そのため、 このような不確かさ
を無視して設計したコントローラを適用した場合、システムが不安定になる可能
性がある。よって、良い制御性能を得るため、不確かさを考慮し安定性を保証す
るコントローラ設計を行う必要がある。この設計法がロバスト制御として現在盛
んに研究されている。 
また近年、制御対象となるシステムは大規模で複雑になっている。こうした大
規模システムの制御方式として、単一のコントローラによる集中制御方式がある。
これは良好な制御性能が得られる反面で、状態変数やコントローラの次数が大き
くなると、情報量、計算量、記憶容量などが膨大となる(経済性の問題)ことや、
コントローラの故障によって全システムがダウンしてしまう(信頼性の問題)とい
った問題を持つ。これらを解決するため、システムを幾つかのサブシステムに分
割し複数のコントローラで制御を行う分散制御方式が研究されている。大規模分
散システムの特徴として各サブシステム間に干渉を持つことが挙げられる。 
さらに実際のシステムにおいては、状態を全て利用できないことが多い。状態
変数として設定した物理量の中には、測定が困難なものがあったり、制御システ
ムのコストの点から多くの状態変数検出器を使用することを避けたい場合があっ
たりするからである。このような場合には、状態を時々刻々推定する機構、すな
わちオブザーバ等を用いて制御系を設計することが考えられる。 
これまでの研究の多くは、状態が全て利用できるという条件の下でのコントロ
ーラ設計であった[3]が、本研究では、マッチング条件を満足する不確かさを伴う
相互接続された時不変システムについて二次安定化を保証する オブザーバ併合
型ロバスト分散制御則を提案する。 
 
